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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
@ Vorrichtung zum Betatigen einer Automobil-Schwenkture 
@ Betatigungsvorrichtung zum Bedienen einer Automo- 
bil-Schwenkture mit folgenden Elementen: einem Elek- 
trornotor eines drehrichtungsumkehrbaren Typs, einer 
Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung, die vom Motor 
angetrieben ist und einen Ausgangsteil in Form eines 
Ausgangszahnrads hat; einem Zahnstangenglied mit ei- 
nem gezahnten Seitenrand, der mit dem Ausgangszahn- 
rad in Eingriff stent, so dass beim Einschalten des Motors 
das Zahnstangenglied axial bewegt wird; einem Bewe- 
gungsubertragungsglied, dessen eines Ende schwenkbar 
verbunden ist mit einem Ende des Zahnstangenglieds 
und dessen anderes Ende verbunden ist mit der 
Schwenkture; und einer Struktur, welches erlaubt, dass 
das Zahnstangenglied eine Schwingbewegung um eine 
Achse des Ausgangszahnrads durchfuhrt, wenn auf das 
, Zahnstangenglied eine externe Kraft ausgeubt wird in ei- 
, ner Richtung, in watcher dieses wahrend der axialen 
, Gewgung des Zahnstangenglieds geschwungen wird. 
Zum ordnungsgemafcen Steuern der Betatigungsvorrich- 
tung ist eine computerunterstutzte Steuereinheit einge- 
setzt. 
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Beschreibung 



[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich allgemein 
auf Vorrichtungen zurn Betatigen von Automobiituren und 
im Besonderen auf Betatigungsvorrichtungen eines Typs, 
der eine Automobil-Schwenktiire bffnet und schlieBt. 
[0002] Urn die Aufgabenstellung fur die vorliegende Er- 
findung kiar zu stellen, werden nachfolgend einige bekannte 
Vorrichtungen zum Betatigen von Automobil-Schwenktu- 
ren kurz beschrieben, ehe eine detaillierte Erlauterung der 
vorliegenden Erfindung gegeben wird. 
[0003] JP-U (erste vorlaufige Verdffentlichung) 6-71852 
zeigt eine Vorrichtung zum Betatigen einer hinteren 
Schwenktiire eines Motorfahrzeugs. Die Betatigungsvor- 
richtung weist allgemein einen Elektromotor auf, der an ei- 
nem Fahrzeugkorper montiert ist, ein vom Motor antreibba- 
res Ritzes, ein Sektor-Zahnrad, das rnit dem Ritzel in Ein- 
griff steht und am Fahrzeugkorper schwenkbar gehalten 
wird, und ein Stangenglied, dessen eines Ende schwenkbar 
rnit dem Sektor-Zahnrad verbunden und dessen anderes 
Ende schwenkbar rnit der hinteren Schwenkture verbunden 
ist. Nach Einschalten des Elektromotors verschwenkt das 
Ritzel das Sektor-Zahnrad in der einen oder der anderen 
Richtung, urn die hintere Schwenkture uber das Stangen- 
glied aufzudriicken oder zuzuziehen. Auf diese Weise wird 
die hintere Schwenkture zu einer offenen oder einer ge- 
schlossenen Position geschwungen. Fur die Schwenkbewe- 
gung des Stangenglieds relativ zum Sektor-Zahnrad und zur 
hinteren Schwenkture werderi jeweils Kugeigelenke ver- 
wendet. 

[0004] JP-A (erste vorlaufige Verofifentlichung) 9-125820 
zeigt eine sogenannte halbautomatischeBetatigungsvorrich- 
tung fur eine Automobilture. Das heiBt, dass die Betati- 
gungsvorrichtung eine Tiirbewegung feststellt, sobald die 
Ture geringfiigig in Richtung zu einer offenen oder einen 
geschiossenen Position bewegt wurde, und dann die Tiire in 
der gewunschten Richtung rnit der Kraft eines Elektromo- 
tors verstellL Diese Veroffentlichung zeigt femer eine Tech- 
nik, die einen Schock vermeidet oder vermindert, der durch 
die Bedienungsperson fiihlbar ware, sobald die Turbetati- 
gung von der manuellen Auslosung in die automatische 
Phase umschaltet. Dies bedeutet im Besonderen, dass ge- 
maB dieser Technik eine automatische Turverstellung erst 
dann eingeleitet wird, wenn die Bewegungsgeschwindigkeit 
der Ture bei der manuellen Betatigung bereits innerhalb ei- 
nes vorbestirnmten Bereichs liegt. Wenn demzufolge am 
Beginn einer Handhabung der Tiire die Bewegungsge- 
schwindigkeit der Ture durch die manueile Betatigung au- 
Berordentlich hoch ist, dann findet eine automatische Turbe- 
tatigung nicht statt. Das heiBt, dass in diesem Fall das Off- 
nen oder SchlieBen der Ture voilstandig durch manueUe Ar- 
beit vollzogen wird. 

[0005] Jedoch ist die Funktion sogar der vorerwahnten be- 
kannten Betatigungsvorrichtungen als Folge des inneren 
Aufbaus fur die Benutzer unbefriedigend. In dem einem Fall 
bedeuten die Kugeigelenke eine komplizierte und teure 
Ausbildung. Bei der anderen Vorrichtung greift der automa- 
tische Antrieb fur die Tiire schlagartig ein, selbst wenn die 
Tiirbetatigung adaquat langsam begonnen wurde und dann 
fur eine bestimmte Zeitspanne anhalt. Dies erzeugt einen fur 
den Benutzer spurbaren und bestimmten Schock. 
[0006] Es ist deshalb ein Ziel der vorliegenden Erfindung, 
eins Vorrichtung zum Betatigen einer Automobilture anzu- 
geben, bei der die vorerwahnten Nachteile vermieden wer- 
den. GemaB einem ersten Aspekt der vorliegenden Erfin- 
dung wird eine Vorrichtung zum Betatigen einer Schwenk- 
ture angegeben, die aufweist: einen drehrichtungsumkehr- 
baren Elektromotor; eine von dem Motor antreibbare Ge- 



schwindigkeits-Reduktionsvorrichtung mit einem Aus- 
gangsteil, der als ein Ausgangszahnrad geformt ist; ein 
Zahnstangenglied, das einen gezahnten, mit dem Ausgangs- 
zahnrad kammenden Seitenrand aufweist, so dass bei Beta- 
5 tigung des Motors das Zahnstangenglied axial bewegt wird; 
ein Bewegungsubertragungsglied, das mit einem Ende 
schwenkbar mit einem Ende des Zahnstangenglieds und mit 
dem anderen Ende mit der Schwenkture verbunden ist; und 
eine Struktur, die dem Zahnstangenglied eine Schwingbe- 
10 wegung um eine Achse des Ausgangszahnrads ermoglicht, 
sobald auf das Zahnstangenglied in einer Richtung eine ex- 
terne Kraft aufgebracht wird, und zwar, um das Zahnstan- 
genglied wahrend seiner axialen Bewegung zu schwenken. 
[0007] GemaB einem zweiten Aspekt der vorliegenden Er- 
15 findung wird eine Betatigungsvorrichtung zur Verwendung 
in einem Motorfahrzeug angegeben, wobei das Motorfahr- 
zeug eine Schwenkture aufweist, welche an ihrem oberen 
Ende schwenkbar mit einem ruckwartigen Ende eines 
Daches des Fahrzeugs verbunden ist. Die Betatigungsvor- 
20 richtung bedient die Schwenkture und weist auf: einen am 
hinteren Endbereich des Daches montierten drehrichtungs- 
umkehrbaren Elektromotor, eine mit dem Motor verbun- 
dene und von ihm antreibbare Geschwindigkeitsreduktions- 
vorrichtung mit einem Ausgangsteil, der in ein Ausgangs- 
25 zahnrad geformt ist; ein mit dem Ausgangszahnrad kam- 
mendes Zahnstangenglied, das einen gezahnten Seitenrand 
besitzt, so dass nach Einschalten des Motors das Zahnstan- 
genglied axial bewegt wird; ein Bewegungsubertragungs- 
glied, das mit einem Ende schwenkbar mit einem Ende des 
30 Zahnstangenglieds und mit dem anderen Ende mit der 
Schwenkture verbunden ist; ein Halteglied zum Haiten des 
Zahnstangenglieds, um ihm eine relative axiale Bewegung 
zu gestatten, wobei das Halteglied von der Geschwindig- 
keitsreduktionsvorrichtung derart gehalten ist, dass es um 
35 die Achse des Ausgangszahnrads schwenkbar ist; zwei 
drehbar mit dem Halteglied verbundene Rollen, von denen 
jedes mit dem anderen Seitenrand des Zahnstangenglieds in 
Eingriff bringbar ist; ein mit dem Haltglied verbundenes 
Abdeckglied, das dazwischen einen Raum begrenzt, durch 
40 welchen sich das Zahnstangenglied axial bewegt; einen au- 
Beren Gleiter aus Kunststoff, der zwischen dem Zahnstan- 
genglied und dem Abdeckglied angeordnet ist, um die Axi- 
albewegung des Zahnstangenglieds relativ zum Abdeck- 
glied zu vergleichmaBigen; einen inneren Gleiter aus Kunst- 
45 stoff zwischen dem Zahnstangenglied und dem Halteglied, 
um die axiale Bewegung des Zahnstangenglieds relativ zu 
dem Halteglied zu vergleichmaBigen; und ein von dem Hal- 
teglied festgelegtes Vorspannglied, das das Zahnstangen- 
glied in Richtung zum Ausgangszahnrad vorspannt, um 
50 zwischen dem Zahnstangenglied und dem Ausgangszahnrad 
den kammenden Eingriff sicherzustellen. 
[0008] GemaB einem dritten Aspekt der vorliegenden Er- 
findung ist eine Betatigungsvorrichtung zur Verwendung in 
einem Motorfahrzeug angegeben, welches wenigstens eine 
55 Schwenkture besitzt, die an ihrem oberen Ende mit einem 
hinteren Ende eines Daches des Fahrzeugs schwenkbar ver- 
bunden ist. Die Betatigungsvorrichtung dient zum Verstel- 
len der Schwenkture und weist auf: einen an einem ruckwar- 
tigen Endteil des Daches montierten, drehrichtungsumkehr- 
60 baren Elektromotor; eine mit dem Motor verbundene und 
durch ihn antreibbare Geschwindigkeitsreduktionsvorrich- 
tung mit einem Ausgangsteil, der in ein Ausgangszahnrad 
geformt ist; ein Zahnstangenglied mit einem gezahnten Sei- 
tenrand, der mit dem Ausgangszahnrad in kammendem Ein- 
65 griff steht, so dass nach Einschalten des Motors das Zahn- 
stangenglied axial bewegt wird; ein Bewegungsubertra- 
gungsglied, dessen eines Ende schwenkbar verbunden ist 
mit einem Ende des Zahnstangenglieds und dessen anderes 
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Ende mit der Schwenkture verbunden ist; eine drehbar mit 
einem Gehause der Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung 
verbundene Einzelrolle, gegen die der andere Seitenrand des 
Zahnstangenglieds anlegbar ist, wobei die Rolle so angeord- 
net ist, dass sie dem Zahnstangenglied eine Schwenkbewe- 
gung urn die Achse des Ausgangszahnrads ermoglicht; ein 
mit dem Gehause der Geschwindigkeitsreduktionsvorrich- 
tung verbundenes Abdeckglied, das mit dem Gehause einen 
Raum begrenzt, durch welchen sich das Zahnstangenglied 
axial bewegt; einen auBeren, zwischen dem Zahnstangen- 
glied und dem Abdeckglied angeordneten Gleiter aus 
Kunststoff zum Vergleichmafiigeh der axialen Bewegung 
des Zahnstangenglieds relativ zum Abdeckglied; einen inne- 
ren, zwischen dem Zahnstangenglied und dem Gehause der 
Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung vorgesehenen 
Gleiter aus Kunststoff zum Vergleichmafiigen der axialen 
Bewegung des Zahnstangenglieds, relativ zu dem Gehause; 
und ein vom Gehause der Geschwindigkeitsreduktionsvor- 
richtung gehaltenes Vorspannglied zum Vorspannen des 
Zahnstangenglieds in Richtung zum Ausgangszahnrad, um 
den kammenden Eingriff zwischen dem Zahnstangenglied 
und dem Ausgangszahnrad sicherzustellen. 
[0009] Ausfuhrungsformen des Erfindungsgegenstands 
sowie weitere Gegenstande und Vorteiie der vorliegenden 
Erfindung werden anhand der Zeichnungen beschrieben. Es 
zeigen: 

[0010] Fig, 1 bis 10 eine Betatigungsvorrichtung bei einer 
ersten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung, wo- 
bei: 

[0011] Fig. 1 eine hintere Seitenansicht eines Motorfahr- 
zeugs mit einer Heck-Schwenkture ist, bei welcher die Beta- 
tigungsvorrichtung praktisch angewandt wird; 
[0012] Fig. 2 eine Perspektivansicht der Betatigungsvor- 
richtung ist, die an einer hinteren Endecke eines Dachpanels 
des Fahrzeugs montiert ist; 

[0013] Fig. 3 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
tung ist, in einer Kondition, in der die Hecktiire zu einer voll 
geschlossenen Position zu bringen ist; 
[0014] Fig. 4 eine Ansicht ahnlich der von Fig. 3 ist, je- 
doch bei einer Kondition, bei der die Hecktiire in eine voll 
geoffnete Position zu bringen ist; 

[0015] Fig. 5 eine Schnittansicht eines Teils der Betati- 
gungsvorrichtung ist, wobei ein Ausgangszahnrad, ein 
Zahnstangenglied und Rollen gezeigt sind; 
[0016] Fig. 6 eine Riickansicht der Betatigungsvorrich- 
tung ist, und zwar von den hinteren Seite des Fahrzeugs; 
[0017] Fig. 7 eine Draufsicht auf die Betatigungsvorrich- 
tung ist, in Blickrichtung von oben auf das Fahrzeug; 
[0018] Fig. 8 eine Schnittansicht einer Antriebseinheit ist, 
die in der Betatigungsvorrichtung installiert ist; 
[0019] Fig. 9 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
tung mit einem entfemten Abdeckglied ist; und 
[0020] Fig. 10 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
tung ist, wobei einige Teiie, z. B. das Abdeckglied und das 
Zahnstangenglied, entfemt sind; 

[0021] Fig. 11 bis 15 eine Betatigungsvorrichtung bei ei- 
ner zweiten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung 
betreffen, wobei: 

[0022] Fig. 11 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
tung ist, in einer Kondition, bei der die Hecktiire zu einer 
voll geschlossenen Position zu bringen ist; 
[0023] Fig. 12 eine Ansicht ahnlich der von Fig. 1 1 ist, je- 
doch in einer Kondition, bei der die Hecktiire in eine voll ge- 
offnete Position zu bringen ist; 

[0024] Fig. 13 eine Schnittansicht eines Teils der Betati- 
gungsvorrichtung ist, der ein Ausgangszahnrad, ein Zahn- 
stangenglied und eine Rolle umfasst; 
[0025] Fig. 14 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
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tung mit einem entfemten Abdeckglied ist; 
[0026] Fig. 15 eine Seitenansicht der Betatigungsvorrich- 
tung mit einigen entfemten Teilen ist, z. B. dem Zahnstan- 
genglied und dem Abdeckglied; 

5 [0027] Fig. 16 ein Blockdiagramm eines Steuersystems 
ist, das die Operation der Betatigungsvorrichtung der ersten 
und zweiten Ausfuhrungsformen der vorliegenden Erfin- 
dung steuert; 

[0028] Fig. 17 Flussdiagramm zur Verdeutlichung von 
10 Operationsschritten ist, wie sie durch eine Steuereinheit des 
Steuersystems durchgefuhrt werden, wenn die Hecktiire in 
einer Schliefirichtung zu verschwenken ist; und 
[0029] Fig. 18 ein Flussdiagramm ist, das Operations- 
schritte zeigt, wie sie von der Steuereinheit ausgefuhrt wer- 
15 den, wenn die Hecktiire in einer Offnungsrichtung ver- 
schwenkt wird. 

[0030] Nachfolgend werden die Ausfuhrungsformen der 
vorliegenden Erfindung im Detail und unter Bezugnahme 
auf die beigefugten Zeichnungen eriautert. 

20 [0031] Zum leichteren Verstandnis werden in der nachfol- 
genden Beschreibung unterschiedliche Richtungsangaben, 
wie beispielsweise oben, unten, rechts, links, auf warts, ab- 
warts und dergleichen, verwendet. Es ist jedoch anzumer- 
ken, dass diese Ausdrucke nur in Bezug auf die Zeichnung 

25 oder Zeichnungen zu beriicksichtigen sind, in denen der je- 
weils korrespondierende Teil oder Abschnitt gezeigt wird. 
[0032] In den Fig. 1 bis 10 wird eine erste erfindungsge- 
maBe Ausfuhrungsform einer Vorrichtung 8 zum Betatigen 
gezeigt. 

30 [0033] Fig. 1 zeigt einen riickwartigen Teil eines Korpers 
1 eines Motorfahrzeugs, bei dem die erste Ausfuhrungsform 
der vorliegenden Erfindung praktisch eingesetzt wird. 
[0034] Der riickwartige Teil des Fahrzeugkorpers 1 weist 
eine Hecktiir-Offhung 2 auf, die nach hinten weist, wie ge- 

35 zeigt. In der Offnung 2 ist mit Schamieren 4 an einem obe- 
ren -Rand der Offnung 2 eine Hecktiire 3 schwenkbar ange- 
schlagen, so dass sich die Hecktiire 3 um eine Scharnierbol- 
zen-Achse 4a zwischen einer voll geschlossenen Position 
"B" und einer voll geoffheten Position "A" schwenken lasst, 

40 um in dem einen Fall die Offnung 2 voll zu verschlieBen und 
im anderen Fall die Offnung 2 vollstandig freizugeben. Die 
mit M C" hervorgehobenen Position ist eine Neutralposition 
der Hecktiire 3. Der zwischen der voll geschlossenen Posi- 
tion "B" und der voll geoffheten Position "A" definierte 

45 Winkel betragt ca. 80 Grad. 

[0035] Am unteren Rand ist die Offnung 2 mit einem An- 
schiag versehen. Ein unteres Ende der Hecktiire 3 ist mit ei- 
ner Verriegelungsvorrichtung 5 ausgestattet, die mit dem 
Anschlag in Eingriff gebracht wird, sobald die Hecktiire 3 in 

50 die voll geschlossene Position "B" gebracht ist. Die Verrie- 
gelungsvorrichtung 5 ist mit einem elektrischen Aktuator 
versehen, der bei Aktivierung den Eingriff zwischen der 
Verriegelungsvorrichtung 5 und dem Anschlag Ibsen kann. 
[0036] Zwischen dem Fahrzeugkorper 1 und der Hecktiire 

55 3 ist ein Paar Gasfedem 6 vorgesehen, Jede Gasfeder 6 ist 
mit einem oberen Ende 6a schwenkbar mit der Hecktiire 3 
verbunden und mit einem unteren Ende 6b schwenkbar mit 
dem Fahrzeugkorper 1 verbunden. Fur die Schwenkverbin- 
dungen sind vorzugsweise Kugelgelenke benutzt, Jede Gas- 

60 feder 6 enthalt eine Fiillung eines komprirnierten Gases, 
durch die ein Zylinder mit seinem unteren Ende 6b und eine 
Kolbenstange mit dem oberen Ende 6a in entgegengesetzten 
Richtungen beaufschlagt werden, d. h. in einer Richtung, in 
der die Gasfeder in Langsrichtung ausfahrt. Wahrend der 

65 Schwenkbewegung der Hecktiire 3 schwenkt das obere 
Ende 6a jeder Gasfeder 6 um die Achse 4a des Schamier- 
zapfens, wahrend die Tiire einen Bogen beschreibt, und um 
auch das untere Ende 6b, das am Fahrzeugkorper 1 
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gehalten wird. Falls gewtinscht, konnte anstelle des aus Ausgangszahnrads 13a wahrend der Bewegung des Zahn- 

Gummi hergestellten Vorspannglieds 20 ein anderes Glied, stangengiieds 14 nach nickwarts verschwenkt. Das heiBt, 

wie eine Schraubenfeder, eine Biattenfeder oder derglei- das Zahnstangenglied 14 und das Halteglied 15 werden ge- 

chen, venvendet werden. zwungen, relativ zum Gehause 11a der Geschwindigkeitsre- 

[0051] In den Fig. 2 und 3 ist an einem rechten Ende 14c 5 duktionsvorrichtung 11 urn die Achse des Ausgahgszahn- 

des Zahnstangenglieds 14 ein Verbindungsglied 14d ange- rads 13a zu schwingen. 

schlossen, welches, wie in Fig. 4 zu sehen ist, an seinem [0058] Bei der Bewegung des Zahnstangenglieds 14 nach 

rechten Ende zur AuBenseite des Fahrzeugkorpers durch nickwarts kann das rechte Ende 14c des Zahnstangenglieds 

eine Offnung 2a im Fahrzeugkorper 1 vorstehen kann. Das 14 schwenken, urn der Schwingbewegung des Schwenkzap- 

rechte Ende des Verbindungsglieds 14d ist schwenkbar ver- 10 fens 14e gleichmaBig zu folgen, mit dem das Armglied 3a 

bunden mit einem vome liegenden Ende eines Armglieds . der Heckture 3 schwenkbar verbunden ist. Bei der gezeigten 

3a, und zwar uber einen Schwenkzapfen 14e. Das Armglied ersten Ausfuhrungsform wird das Halteglied 15 uber einen 

3a ist an seiner Basis mit einem Oberseitenbereich der Winkel von ca. 10 Grad geschwenkt, wenn die Heckture 3 

Heckture 3 festgelegt. Falls gewunscht, kann das Verbin- aus der voll geschlossenen Position "B" in die voll geoffnete 

dungsglied 14d auch integral mit dem Zahnstangenglied 14 IS Position "A" geschwenkt wird. Es ist anzumerken, dass die 

sem maximale Schragstellung des Zahnstangenglieds 14 mit der 

[0052] Der Motor 10 und die Geschwindigkeitsredukti- Schrage einer imaginaren Tangentiallinie korrespondiert, 

onsvorrichtung 11 konstituieren eine Antriebseinheit."U". die sowohl einen Teilkreis des Ausgangszahnrads 13a und 

[0053] In Fig. 7 zeigt die Betatigungsvorrichtung 8 eine einen durch den Schwenkzapfen 14e beschriebenen Lokus 

allgemein L-formige Struktur in Blickrichtung von oben auf 20 kontaktiert, 

den Fahrzeugkorper 1. Das heiBt, das Zahnstangenglied 14 [0059] Wie Fig. 4 zeigt, nimmt das Zahnstangenglied 14 

erstreckt sich in Langsrichtung des Fahrzeugkorpers von eine hinterste Position ein, sob aid die Heckture 3 die vollge- 

• vome nach hinten. Der Elektromotor 10 ist so angeordnet, offhete Position "A" erreicht hat. 

dass er sich senkrecht zum Zahnstangenglied 14 erstreckt. [0060] Wenn nun der manuelle Steuerschalter in umge- 

Als Folge der L-formigen Struktur lasst sich die Betati- 25 kehrter Richtung betatigt wird, d. h. in einer Richtung, urn 

gungsvorrichtung 8 sauber im Bereich einer ruckwartigen die Heckture 3 zu schlieBen, dann wird die Drehrichtung des 

Ecke des Dachpaneis 7 anordnen, wie dies gezeigt ist. Das Elektromotors 10 umgekehrt. Dadurch wird das Zahnstan- 

heiBt, die etwas ausladende Antriebseinheit "IT mit dem genglied 14 nach vome verschoben, d.h. in Fig. 4 nach 

Zahnstangenglied 14, dem Motor 10 und der Geschwindig- links, wodurch die Heckture 3 in Richtung zur voll ge- 

keitsreduktionsvorrichtung 11 kann auBerhalb des Bereichs 30 schlossenen Position "B" und schlieBlich in die voll ge- 

des Kopfes "H M eines Passagiers positioniert sein, so dass schlossenen Position "B" gezogen wird. Danach tritt die 

der Passagierraum des Fahrzeugs mit zufriedenstellender yerriegelungsvorrichtung 5 der Heckture 3 -mit dem An- 

KopfEreiheitausgebildetist. schlag in Eingriff, so dass die Heckture 3 in der voll ge- 

[0054] Nachfolgend wird die Operation der Betatigungs- schlossenen Position "B" verriegelt ist. 

vorrichtung 8 der ersten Ausfuhrungsform unter Bezug- 35 [0061] Wahrend der Vorwartsbewegung wird das Zahn- 

nahme auf die Zeichnungen erlautert. stangenglied 14 veranlasst, zusammen mit dem Halteglied 

[0055] Zum leichteren Verstandnis wird die Beschreibung 15 in der vorbeschriebenen Weise zu schwenken. 

begonnen bezuglich'der voll geschiossenen Position "B" der [0062] In den Fig. 11 bis 15 ist eine Betatigungsvorrich- 

Hecktiire 3, die durch eine ausgezogene Linie in Fig. 1 an- tung 28 als eine zweite Ausfuhrungsform der vorliegenden 

gedeutet ist. In dieser Rendition ist die Verriegelungsvor- 40 Erflndung gezeigt. 

richtung 5 mit den Anschlag in Eingriff und die Betati- [0063] Da die Betatigungsvorrichtung dieser zweiten 

gungsvorrichtung 8 steht in der Kondition gemaB Fig. 3, Ausfuhrungsform ahnlich der der ersten Ausfuhrungsform 

d. h., einer Kondition, in der das Zahnstangenglied 14 seine ist, werden nachfolgend nur Teiie und Bereiche erlautert, die 

vorderste Position einhait. sich yon solchen der ersten Ausfuhrungsform unterschei- 

[0056] Sobald nun ein manueller Steuerschalter 24 (Fig. 45 den. Ahnliche Teile und Bereiche werden mit den gieichen 

16) in einer Normalrichtung betatigt wird, d.h. in einer Bezugszeichen versehen, wie die in entsprechenden der er- 

Richtung zum Offrien der Heckture 3, dann lost der Aktuator sten Ausfuhrungsform. 

den Eingriff zwischen der Verriegeiungsvorrichtung 5 und [0064] Wie bei der ersten Ausfuhrungsform ist in den Fig. 

dem Anschlag und es wird zur gieichen Zeit der Elektromo- 11 und 12 an einer hinteren Endecke eines Dachpaneis 7 die 

tor 10 der Betatigungsvorrichtung 8 in einer normalen Rich- 50 Betatigungsvorrichtung 28 der zweiten Ausfuhrungsform 

tung angetrieben. Das Ausgangszahnrad 13 der Geschwin- montiert. 

digkeitsreduktions vorrichtung 11 wird in Fig. 3 entgegen [0065] In den Fig. 11, 13 und 14 gibt es bei dieser zweiten 

dem Uhrzeigersinn gedreht. Dadurch verschiebt sich das Ausfuhrungsform kein mit dem Halteglied 15 der ersten 

Zahnstangenglied 14 nach hinten, d. h. in Fig. 3 nach rechts. Ausfuhrungsform korrespondierendes Glied. Das heiBt, nur 

SchlieBlich wird die Heckture 3 bis in die voll geoffnete Po- 55 eine Rolle 37 wird benutzt zum Abstutzen des unteren Ran- 

sition "A" gemafi Fig. 4 aufgedriickt. Wahrend dieser Off- des 14a des Zahnstangenglieds 14. Die Rolle 37 wird dreh- 

nungsbewegung der Heckture 3 kann die Betatigungsvor- bar gehalten durch ein fixiertes Abdeckglied 36, das an sei- 

richtung 8 ihre Betatigungskraft zu dem Zeitpunkt zuruck- ner oberen Seite an das Gehause 11a der Geschwindigkeits- 

nehmen, wenn die Heckture 3 zu der neutralen Position "C" reduktionsvorrichtung 11 mit Bolzen angeschlossen ist. In 

(Fig. 1) kommt, und zwar als Folge der vorerwahnten Funk- 60 Fig. 13 erstreckt sich der Rollenzapfen 37a fur die Rolle 37 

tion der Gasfedem 6. zwischen dem Gehause 11a und dem Abdeckglied 36. 

[0057] Wahrend der Bewegung des Zahnstangenglieds 14 [0066] Es ist anzumerken, dass, verschieden vom Abdeck- 

nach ruckwarts wird der Schwenkzapfen 14e des Verbin- glied 16 der ersten Ausfuhrungsform das Abdeckglied 36 

dungsglieds 14d gezwungen, urn die Achse des Schamier- der zweiten Ausfuhrungsform nicht urn die Achse des Aus- 
zapfens eine Schwenkbewegung auszufuhren, weiche auf 65 gangszahnrads 13a schwenkbar ist. Jedoch ist als Folge der 

das Zahnstangenglied 14 in Schwenkrichtung eine be- Natur einer sogenannten Einpunkt-Abstutzung, bewirkt 
stimmte Kraft aufbringt. Dadurch wird das Zahnstangen- durch die Rolle 37, das Zahnstangenglied 14 in der Lage, 
glied 14 zusammen mit dem Halteglied 15 urn die Achse des auf der RoLle 37 zu schwenken, indem sie diese als ein 
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vergLeichmafligen. r VhSu.e 11a dort mit 10 wird von dem Eingangszahnrad Ud ^ ig- 
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an die elektromagnetische Kupplung 11c geleitet, urn die- 
selbe zu betatigen. 

[0081] Fig. 17 ist ein Flussdiagramm programmierter 
Operationsschritte, die in der Steuereinheit 25 ausgefuhrt 
werden zum Steuern der Schwenkbewegung der Heckture 3 
in der SchlieBrichtung. Im Besonderen zeigt das Flussdia- 
gramm die Steuerung der Heckture 3 ab der Zeit, ab der die 
Heckture 3 aus einer weit geoffheten Position durch eine 
manuelle Betatigung heruntergedriickt wird, und bis zu der 
Zeit, an der die Heckture 3 durch den automatischen Antrieb 
in die voll geschlossene Position "B" gebracht worden ist. 
[0082] Beim Schritt SI wird eine Beurteilung gemacht, ob 
die Heckture 3 gerade in der SchlieBrichtung verschwenkt 
wird oder nicht. Wenn das Resultat "JA" ist (J), d. h., wenn 
die Heckture 3 in SchlieBrichtung verschwenkt wird, dann 
geht die Prdgrammroutine weiter zum Schritt S2. Die J-Be- 
urteilung beim Schritt SI resultiert aktuell daraus, dass bei 
unbetatigten Ofmungsantriebssektionen 30 und SchlieBan- 
triebssektionen 31 der Drehencoder lid ein vorgegebenes 
AusmaB einer Versteildistanz der Heckture 3 ermittelt. 
[0083] Ist das Beurteilungsresultat "NEEST (N) beim 
Schritt SI, d. h., wenn die Heckture 3 noch nicht nach unten 
verschwenkt worden ist, dann geht der Operationsfluss zu- 
riick zum START. 

[0084] Beim Schritt S2 wird eine Beurteilung ausgefuhrt, 
ob die Heckture 3 bei ihrer SchlieBschwenkung zu einer Po- 
sition unterhalb der neutralen Position "C" gekommen ist 
oder nicht. Falls das Resultat J ist, d. h., falls die Heckture 3 
eine derart niedrige Position iiber die neutrale Position "C" 
hinweg erreicht hat, dann geht der Operationsfluss zum 
ENDE. Das heiBt, wenn die Heckture 3 zu einer solchen 
niedrigen Position unterhalb der neutralen Position "C" her- 
untergekommen ist, dann wiirde die Heckture 3 automatisch 
in die voll geschlossene Position M B" als Folge der Vor- 
spannkraft gebracht, die durch das Eigengewicht der Heck- 
ture 3 und die Vorspannkraft der Gasfedem 6 erzeugt wird. 
Es ist deshalb in diesem Fall keine Notwendigkeit gegeben, 
die Antriebskraft der Betatigungsrichtung 8 (oder 28) zum 
Abwartsbewegen der Heckture 3 in die voll geschlossene 
Position "B" einzusetzeh. 

[0085] Ist das Ergebnis beim Schritt S2 "NEEN" (N), d. h., 
wenn sich die Heckture 3 nach wie vor an einer Position 
oberhalb der neutralen Position M C" befindet, dann geht der 
Operationsfluss weiter zum Schritt S3. 
[0086] Beim Schritt S3 wird beurteilt, ob die Nieder-. 
schwenkbewegung der Heckture 3 unter einer Beschleuni- 
gung erfolgt oder nicht. Falls J, d. h., falls die Nieder- 
schwenkbewegung der Heckture 3 unter Beschleunigung er- 
folgt, dann geht der Operationsfluss zuriick zum START. 
Die J-Beurteilung beim Schritt S3 wird aktuell dann erzielt, 
wenn die durch die Berechnungssektion 128 der Steuerein- 
heit 25 abgeleitete Beschleunigung einen positiven Wert hat, 
d. h., fur den Fall einer Kondition, bei der die Heckture 3 
manuell durch einen Benutzer nach unten geschwenkt wird. 
[0087] Falls bei dieser Kondition die manuell bewirkte 
Abwartsschwenkbewegung der Heckture 3 durch die An- 
triebskraft der Betatigungsvorrichtung 8 (oder 28) unter- 
stiitzt wiirde, wiirde dies der Benutzer mit einem unbeque- 
men Ruck merken. Demzufolge wird, sofern die Herab- 
schwenkbewegurtg der Heckture 3 unter einer Beschleuni- 
gung vorgenommen wird, der autornatische Antrieb fur die 
Heckture 3 durch die Betatigungsvorrichtung 8 (oder 28) 
nicht induziert. In anderen Worten findet ein automatischer 
Antrieb der Heckture 3 nur dann statt, wenn die Abwarts- 
schwenkbewegung der Heckture 3 ohne Beschleunigung er- 
folgt, d. h., unter Annahme einer Kondition, bei der der Be- 
nutzer gerade gezwungen ist, die Turbewegungskraft zu- 
mindest zeitweilig und zu dem Zeitpunkt zu vermindem 



oder abzubauen, wenn die Heckture 3 zu einer Position nahe 
der neutralen Position "C" gekommen ist. Das heiBt, bei ei- 
nem solchen Ablauf ist der Benutzer gerade gezwungen, sei- 
nen Griff an der Heckture zu verandem (umzugreifen), mit 

5 der er mit der Hand das untere Ende der Heckture 3 ergreift. 
Wenn mit dem automatischen Antrieb iiber die Betatigungs- 
vorrichtung 8 (oder 28) zu diesem Zeitpunkt begonnen wird, 
wird auf den Benutzer kein Schock ausgeiibt. Urn diesen 
Vorteil zu erzielen, ist der Schritt S3 vorgesehen. 

10 [0088] Falls beim Schritt S3 das Ergebnis N ist, d. h., falls 
die Hemnterschwenkbewegung der Heckture 3 nicht unter 
Beschleunigung erfolgt, dann geht der Operationsfluss wei- 
ter zum Schritt S4. 

[0089] Am Schritt S4 wird beurteilt, ob die Bewegungsge- 

15 schwindigkeit der Heckture 3 innerhalb eines gegebenen 
Bereichs liegt oder nicht. Falls J, d. h., wenn die Tiirbewe- 
gungsgeschwindigkeit innerhalb des bestimmten Bereichs 
liegt, dann geht der Operationsfluss weiter zum Schritt S5. 
Eine J-Beurteilung im Schritt S4 wird erreicht, wenn die Be- 

20 wegungsgeschwindigkeit abgeleitet durch die Berechnungs- 
sektion 128 der Steuereinheit 25 innerhalb eines bestimmten 
Bereichs ist, d. h., entsprechend einer Kondition, bei der die 
Bewegungsgeschwindigkeit niedriger ist als eine hohere ge- 
gebene Geschwindigkeit, die beim Benutzer keinen markan- 

25 ten Schock spiiren lasst beim Umschalten auf den automati- 
schen Tiirantrieb, und die hoher ist als eine niedrigere gege- 
bene Geschwindigkeit, die bewirkt worden ist durch die ma- 
nuelle Betatigung der Heckture 3 durch den Benutzer. 
[0090] Falls beim Schritt S4 das Beurteilungsergebnis N 

30 ist, d. h., falls die Bewegungsgeschwindigkeit der Heckture 
3 nicht innerhalb des gegebenen Bereichs liegt, dann geht 
der Operationsfluss zuriick zum START. 
[0091] Beim Schritt S4 wird der Elektromotor 10 einge- 
schaltet. Dann geht der Operationsfluss weiter zum Schritt 

35 S6, um die elektromagnetische Kupplung 11c einzuriicken. 
Das heiBt, dass bei diesem Operationsablauf der Elektromo- 
tor 10 bereits dreht, wenn die Kupplung 11c einzuriicken be- 
ginnt. Auf diese Weise wird. das Drehmoment des Elektro- 
motors 10 allmahlich auf das Zahnstangenglied 14 der Beta- 

40 tigungsvorrichtung 8 (oder 28) iibertragen nach dem Um- 
schalten von der manuellen Verstellung der Heckture 3 auf 
deren autornatische Verstellung. Als Folge der Schritte S5 
und S6 wird das Verschwenken der Heckture 3 zu der voll 
geschlossenen Position "B" durch die Kraft ausgefuhrt, die 

45 von der Betatigungsvorrichtung 8 (oder 28) erzeugt wird. 
Die Bewegungsgeschwindigkeit der Heckture 3 ist zu dieser 
Zeit hoher eingestellt als die hohere gegebene Geschwindig- 
keit, die beim Schritt S4 beriicksichtigt worden war, so dass 
das Umschalten von der manuellen Betatigung auf den auto- 

50 matischen Antrieb im Wesentlichen keinen Schock oder 
Ruck hervorruft. 

[0092] Nach dem Schritt S6 geht der Operationsfluss wei- 
ter zum Schritt S7. Beim Schritt S7 wird eine Beurteilung 
gemacht, ob die Heckture 3 sich nach unten bis zu einer ge- 

55 gebenen Position bewegt hat, oder nicht, an der eine Brem- 
sung der Niederschwenkbewegung der Heckture 3 beginnen 
sollte. Falls N, d. h., falls die Heckture 3 noch nicht in diese 
gegebene Position gekommen ist, dann geht der Operations- 
fluss zuriick zum Beginn des Schritts S7 und wird mit der 

60 Beurteilung durch Wiederholen fortgefahren, bis die Heck- 
tiire 3 zu der gegebenen Position gekommen ist. Die gege- 
bene Position wird abgeleitet durch Verarbeiten des Infor- 
mationssignals des Drehencoders lid in der Berechnungs- 
sektionen 128. 

65 [0093] Falls sich beim Schritt S7 J ergibt, d. h., falls die 
Heckture 3 nach unten bis zur gegebenen Position ver- 
schwenkt worden ist, dann geht der Operationsfluss weiter 
zum Schritt S8, um die Niederschwenkbewegung der Heck- 
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tiire 3 zu bremsen. 

[0094] Tatsachlich wird danach die Drehbewegung des 
Elektromotors 10 gebremst und wird auf diese Weise die 
Bewegung der Heckture 3verlangsamt. Dana geht der Ope- 
rationsfluss 'weiter zum Schritt S9. 

[0095] Beim Schritt S9 wird beurteilt, ob die Heckture 3 
nach unten bis in die voil geschlossene Position "B" gekom- 
men ist oder nicht. Falls das Resultat N ist, d. h., falls die 
Heckture 3 noch nicht in die voll geschlossene Position "B ( 



[0102] Bei diesem Schritt S13 wird beurteilt, ob die Heck- 
ture 3 gerade rnit einer Beschleunigung nach oben ge- 
schwenkt wird oder nicht. Falls J, d. h., fails die Heckture 3 
gerade mit Beschleunigung nach oben geschwenkt wird, 
dann geht der Operationsfluss zuruck zum START. Eine J- 
Beurteilung beim Schritt S13 ergibt sich tatsachlich bei ei- 
ner Rendition, in der die Heckture 3 gerade manuell durch 
einen Benutzer nach oben geschwenkt wird. Falls bei dieser 
Kondition die manuell eingeleitete Aufwartsschwenkbewe- 



gekommen ist, dann geht der Operationsfluss zuruck zum 10 gung der Heckture 3 auch noch unterstutzt wurde durch die 



Beginn des Schritts S9 und wird weiterhin beurteilt, bis die 
Heckture 3 schlieBlich in die voll geschlossene Position "B" 
gekommen ist. Wie beim Schritt S7 wird die voll geschlos- 
sene Position "B" abgeleitet durch Verarbeiten des Inforrna- 
tionssignals des Drehencoders lid durch die Berechnungs- 
sektion 128. 

[0096] Ist das Resultat beim Schritt S9 ein J, d. h., hat die 
Heckture 3 die voll geschlossene Position "B" erreicht, dann 
geht der Operationsfluss weiter zum . Schritt S10, urn die 



Antriebskraft der Betatigungsvorrichtung 8 (oder 28), dann 
wurde der Benutzer einen deutlichen Schock oder Ruck ver- 
spiiren. Deshalb wird bei einer Aufwartsbewegung der 
Heckture 3 mit einer Beschleunigung die automatische 
15 Hilfskraft fur die Heckture 3 durch die Betatigungsvorrich- 
tung 8 (oder 28) gar nicht induziert. In anderen Worten wird 
eine automatische Verstellung der Heckture 3 nur dann statt- 
finden, wenn die Aufwartsschwenkbewegung der Heckture 
3 keine Beschleunigung zeigt, d. h., bei einer Kondition, bei 



elektromagnetische Kupplung He auszuriicken, urn dann 20 der der Benutzer gerade gezwungen ist, seine Tiirbewe- 



zum Schritt Sll weiterzugehen und den Elektromotor 10 ab 
zuschalten. Das heiBt, dass nach Erhait des AUS-Signals 
von der Hauptsteuersektion 27 (Fig. 16) die Kupplungsan- 
triebssektion 32 die elektromagnetische Kupplung 11c 
zwingt, ihre ausgeriickte Kondition einzunehmen, und nach 
Erhait eines Stoppsignals von der Hauptsteuersektion 27 die 
TiirschlieB-Antriebssektion 31 den Elektromotor 10 zwingt, 
seine ausgeschaltete Kondition einzunehmen. 
[0097] Mit den vorerwahnten Schritten wird die Heckture 
3 schlieBlich in die voll geschlossene Position von "B" ver- 
schwenkt. Sobald die Heckture 3 in die voil geschlossene 
Position ,! B" gekommen ist, wird die Verriegelungsvorrich- 
tung 5 (Fig. 1) mit dem Anschlag in EingrirT gebracht, urn 
die. Heckture 3 in der voll geschlossenen Position M B" zu 
verriegeln. 

[0098] Fig. 18 ist ein Flussdiagramm zum Steuern der 
Schwenkbewegung der Heckture 3 in Offhungsrichtung. 
Das heiBt, das Russdiagramm zeigt die Steuerung der Heck- 
ture 3 ab dem Zeitpunkt, bis zu dem die Heckture 3 bis in 



gungskraft zu einer Zeit voriibergehend abzubauen, wenn 
die Heckture 3 gerade nach oben zu einer Position nahe der 
neutralen Position "C gekommen ist. Das heiBt, dass ein 
Benutzer zu diesem Zeitpunkt auch gerade gezwungen wird, 
25 an der Heckture umzugreifen oder den Griff zu andem, mit 
dem er mit der Hand das untere Ende der Heckture 3 fasst. 
Wenn ein automatischer Antrieb durch die Betatigungsvor- 
richtung 8 (oder 28) gerade zu diesem Zeitpunkt begonnen 
wird, wird auf den Benutzer kein Ruck ausgeubt. Um diesen 
30 Vorteii zu erzielen, ist der Schritt S 13 vorgesehen. Falls sich 
beim Schritt S13 als Resultat N ergibt, d. h., falls die Hoch- 
schwenkbewegung der Heckture 3 nicht unter Beschleuni- 
gung erfolgt, dann geht der Operationsfluss weiter zum 
SchrittS 14. 

3S [0103] Bei diesem Schritt S14 wird beurteilt, ob die Be- 
wegungsgeschwindigkeit der Heckture 3 innerhalb eines ge- 
gebenen Bereichs liegt oder nicht. Falls J, d. h., falls die 
Turbewegungsgeschwindigkeit innerhalb des gegebenen 
Bereichs liegt, dann geht der Operationsschritt weiter zum 



eine kleine Offnungsposition durch eine manuelle Betati- 40 Schritt S15. Eine J-BeurteilUng ergibt sich aktuelibei einer 

gung gezogen worden ist, und bis zu dem Zeitpunkt, in dem Kondition, bei welcher die Geschwindigkeit der Bewegung 

die Heckture 3 durch den automatischen Antrieb in die voll der Heckture niedriger ist als ein hoherer gegebener Ge- 

geoffneae Position "A" gebracht ist. schwindigkeitswert, bei weichem der Benutzer nicht mit ei- 

[0099] Beim Schritt Sll wird beurteilt, ob die Heckture 3 nem deutlichen Ruck belastet wiirde, wenn die automatische 

gerade in Offhungsrichtung geschwenkt wird oder nicht. 45 Turbetatigung assistieren wurde, und hoher ist als eine nied- 

Falls J, d. h.' f falls die Heckture 3 in Offnungsrichtung ge- rige gegebenen Geschwindigkeit, die aus der manuellen Be- 

schwenkt wird, dann geht der Operationsfluss weiter zum tatigung der Heckture 3 durch den Benutzer resultiert. 

Schritt S2. Falls sich N beim Schritt Sll ergibt, d. h., falls [0104] Falls das Resultat beim Schritt S14 ein N ist, d. h., 

die Heckture 3 nicht nach oben geschwenkt wird, dann geht falls die Geschwindigkeit der Heckture 3 nicht innerhalb des 

50 gegebenen Bereichs liegt, dann geht der Operationsfluss zu- 
ruck zum START. 



der Operationsfluss zuruck zum START. 
[0100] Beim SchrittS 12 wird beurteilt, ob dieimSchwen- 
ken begriffene Heckture 3 zu einer Position oberhalb der 
neutralen Position "C" gekommen ist oder nicht. Falls J, 
d. h., falls die Heckture 3 in die hohere Position und iiber die 
neutrale Position "C" hinter gebracht wurde, dann geht der 55 
Operationsfluss zum ENDE. Das heiBt, wenn die Heckture 3 
zu einer derart hohen Position oberhalb der neutralen Posi- 
tion "C" gekommen ist, wird die Heckture 3 ohnedies unter 
der Vorspannkraft, die die Gasfedem 6 gegen das Gewicht 



[0105] Beim Schritt S 1 5 wird der Elektromotor 10 einge- 
schaltet und wird nachfolgend beim Schritt S 16 die elektro- 
magnetische Kupplung 11c eingeruckt. Demzufolge wird 
das Schwenken der Heckture 3 zu ihrer voll geoffheten Po- 
sition "A" ausgefuhrt durch die Kraft der Betatigungsvor- 
richtung 8 (oder 28). Die Bewegungsgeschwindigkeit der 
Heckture 3 ist zu diesem Zeitpunkt hoher eingestellt als die 
hohere gegebene Geschwindigkeit wie beim Schritt S14, so 



der Heckture 3 erzeugen automatisch in die voll geoffnete 60 dass der Ubergang von der manuellen Betatigung auf den 
Position " A" gebracht. Es gib t deshalb in diesem Fall keinen 
Bedarf, die Antriebskraft der Betatigungsvorrichtung 8 



(oder 28) zum Bewegen der Heckture 3 nach oben in die voll 
geoffnete Position "A" einzusetzen. 

[0101] Ergibt sich hingegen N beim Schritt S12, d. h., 
dass die Heckture 3 noch an einer Position unterhalb der 
neutralen Position "C" ist, dann geht der Operationsfluss 
weiter zum Schritt S13. 
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automatischen Antrieb im Wesentlichen keinen Ruck er- 
zeugt. 

[0106] Nach dem Schritt S16 geht der Operationsfluss 
zum Schritt S17. Beim Schritt S17 wird beurteilt, ob die 
Heckture 3 so weit nach oben verschwenkt worden ist, dass 
sie eine gegebene Position erreicht hat, ab der eine Brem- 
sung der Hochschwenkbewegung der Heckture 3 beginnen 
sollte. Falls N, d. h., falls die Heckture 3 zu diesem Zeit- 



DE 101 14 938 Al 

16 



15 

punkt noch nicht zu der gegebenen Position gekommen sein 
sollte, dann geht der Operationsfluss zuriick zum Beginn des 
Schritts S17 und wird die Beurteilung wiederholt, bis die 
Heckture 3 die erwahnte gegebene Position erreicht. 
[0107] Falls das Resultat beim Schritt S17 ein J ist, d. h., 5 
falls die Heckture 3 zu der gegebenen Position nach oben 
gekommen sein sollte, dann geht der Operationsfluss zum 
Schritt SI 8, urn die Hochbewegung der Heckture 3 abzu- 
bremsen. Tatsachlich wird die Drehbewegung des Elektro- 
motors 10 gebremst. Auf diese Weise wird die Hochbewe- 10 
gung der Heckture verlangsamt. Dann geht der Operations- 
fluss zum Schritt SI 9. 

[0108] Beim Schritt S 1 9 wird beurteilt, ob die Heckture 3 
nach oben bis in die volL geoffnete Position "A" gekommen 
ist oder nicht. Falls N, d. h., falls die Heckture 3 noch nicht 15 
in die voll geoffnete Position "A" gekommen ist, dann geht 
der Operationsfluss zuriick zum Beginn des Schritts S 1 9 und 
wird wiederholt beurteilt, bis die Heckture 3 zu der voll ge- 
offheten Position "A" gekommen ist. 

[0109] Falls J beim Schritt SI 9, d. h„ falls die Heckture 3 20 
zu der voll geoffheten Position ,! A" gekommen ist, dann 
geht der Operationsfluss zum Schritt S20, um die elektroma- 
gnetische Kupplung 11c auszurucken, und dann zum Schritt 
S21, um den Elektromotor 10 auszuschalten. 
[0110] Durch die vorerwahnten Schritte ist die Heckture 3 25 
schiieBlich in die voll geoffnete Position "A" geschwenkt 
worden. 

[0111] Die Gesamtinhalte der JP-A-2000-089768 (einge- 
reicht am 28. Marz 2000) und 2000-092715 (eingereicht am 
30. Marz 2000) sind hier durch Riickbeziehung inkorporiert. 30 
[0112] Obwohi die Erfindung unter Bezugnahme auf die 
gezeigten Ausfuhrungsformen beschrieben worden ist, soil 
die Erfindung nicht auf die beschriebenen Ausfuhrungsfor- 
men beschrankt sein. Das heiBt, verschiedene Modifikatio- 
nen und Abwandlungen der Ausfuhrungsformen konnen 35 
durch Fachleute auf diesem Gebiet im Licht der vorher ge- 
gebenen Beschreibungen ausgefuhrt werden. 

Patentanspriiche 

40 

1. Betatigungsvorrichtung (8, 28) zum Verstellen einer 
schwenkbaren Tiire (3), gekennzeichnet durch: 
einen drehrichtungsumkehrbaren Elektromotor (10); 
eine von dem Elektromotor (10) angetriebene Ge- 
schwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) mit einem 45 
Ausgangsteil, der als Ausgangszahnrad (13a) geformt 
ist; 

ein Zahnstangenglied (14) mit einem gezahnten Seiten- 
rand (14a), der mit dem Ausgangszahnrad (13a) 
kammt, so dass bei Betrieb des Elektromotors (10) das 50 
Zahnstangenglied (14) axial bewegt wird; 
ein Bewegungsubertragungsglied (3a), dessen eines 
Ende schwenkbar mit einem Ende des Zahnstangen- 
glieds (14) und dessen anderes Ende mit der schwenk- 
baren Tiire (2) verbunden ist; und 55 
eine Struktur, welche dem Zahnstangenglied (14) um 
eine Achse des Ausgangszahnrads (13a) eine Schwing- 
bewegung gestattet, sobald eine exteme Kraft auf das 
Zahnstangenglied (14) in einer Richtung ausgeubt 
wird, in der dieses bei seiner axialen Bewegung in eine 60 
Schwingbewegung bringbar ist. 

2. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur ein Halteglied (15) 
aufweist, welches das Zahnstangenglied (14) auf eine 
Weise halt, in der es diesem moglich ist, eine axiale Re- 65 
lativbewegung auszufuhren, wobei das Halteglied (15) 
durch die Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) 
auf eine Weise festgelegt ist, gemafi der es um die 



Achse des Ausgangszahnrads (13a) schwenkbar ist. 

3. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur femerhin Rollen (17) 
aufweist, die an dem Halteglied (15) drehbar befestigt 
sind, wobei jede Rolle (17) mit dem der Verzahnung 
gegenuberliegenden Seitenrand des Zahnstangenglieds 
(14) in eine Auflageverbindung bringbar ist. 

4. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur ein mit dem Halte- 
glied (15) verbundenes Abdeckglied (16) aufweist, das 
mit dem Halteglied einen Freiraum fur das sich axial 
bewegende Zahnstangenglied (14) definiert. 

5. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur weiterhin aufweist: 
einen zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem 
Abdeckglied (Id) angeordneten aufieren Gleiter (18) 
zum VergleichmaBigen der Axiaibewegung des Zahn- 
stangenglieds (14) relativ zu dem Abdeckglied (16); 
und 

einen zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem 
Halteglied (15) angeordneten inneren Gleiter (19) zum 
VergleichmaBigen der axialen Bewegung des Zahn- 
stangenglieds (14) relativ zu dem Halteglied (15). 

6. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur weiterhin ein Vor- 
spannglied (20) aufweist, das von dem Halteglied (15) 
gehalten wird, um das Zahnstangenglied (14) in Rich- 
tung zu dem Ausgangszahnrad (13a) zu beaufschlagen 
und den Verzahnungseingriff zwischen dem Zahnstan- 
genglied (14) und dem Ausgangszahnrad (13a) sicher- 
zustellen. 

7. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Halteglied (15) mit einer Ver- 
tiefung geformt ist, in welche das Vorspannglied (20) 
mit enger Passung eingesetzt ist. 

8. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Halteglied (15) mit einer Off- 
nung (15b) geformt ist, welche drehbar einen ringfor- 
migen Vorsprung (11a') eines Gehauses (11a) der Ge- 
schwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) aufhimmt, 
wobei eine Welle (13b) des Ausgangszahnrads (13a) 
durch den ringfbrmigen Vorsprung (11a*) hindurch- 
greift. 

9. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass zwischen einer Peripherie der 
Offhung (15b) und dem ringfbrmigen Vorsprung (11a') 
ein ringformiges Lagerglied (12) angeordnet ist 

10. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Struktur eine Halteeinheit (U) 
aufweist, welche das Zahnstangenglied (14) so festhalt, 
dass das Zahnstangenglied (14) relativ dazu eine axiale 
Bewegung auszufuhren vermag, und dass die Halteein- 
heit (U) an der Geschwindigkeitsreduktionsvorrich- 
tung (11) derart angebracht ist, dass die Halteeinheit 
dem Zahnstangenglied (14) eine Schwingbewegung 
um die Achse des Ausgangszahnrads (13a) gestattet. 

11. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Halteeinheit (U) eine 
Rolle (37) enthalt, die mit einem Gehause (11a) der Ge- 
schwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) verbunden 
ist, wobei die Rolle (37) den gegenuberliegenden, nicht 
gezahnten Seitenrand des Zahnstangenglieds (14) ab- 
stutzt. 

12. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 11, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Halteeinheit (U) wei- 
terhin ein Abdeckglied (36) enthalt, das mit einem Ge- 
hause (11a) der Geschwindigkeitsreduktionsvorrich- 
tung (11) verbunden ist, um dazwischen einen Frei- 
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raum zu begrenzen, durch welchen sich das Zahnstan- 
genglied (14) axial bewegt. 

13. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 12, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Halteeinheit (U) wei- 
terhin aufweist: 5 
einen zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem 
Abdeckglied (36) angeordneten, aufleren Gleiter (38) 
zum VergleichmaBigen der axialen Bewegung des 
Zahnstangengiieds (14) relativ zu dem Abdeckglied 
(36); und W 
einen zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem 
Gehause (11a) der Geschwindigkeitsreduktionsvor- 
richtung (11) vorgesehenen inneren Gleiter (39) zum 
VergleichmaBigen der axialen Bewegung des Zahn- 
stangenglieds (14) relativ zu dem Gehause (11a). 15 

14. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 13, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Halteeinheit (U) wei- 
terhin ein Vorspannglied (40) aufweist, das von dem 
Gehause (11a) der Geschwindigkeitsreduktionsvor- 
richtung (11) gehalten wird, um das Zahnstangenglied 20 
in Richtung zum Ausgangszahnrad (13a) zu beauf- 
schlagen und auf diese Weise den Verzahnungseingriff 
zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem Aus- 
gangszahnrad (13a) sicherzustellen. 

15. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 14, da- 25 
durch gekennzeichnet, dass das Gehause (11a) der Ge- 
schwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) mit einer 
Vertiefung geformt ist, in weiche das Vorspannglied 
(40) mit enger Passung eingesetzt ist. 

16. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 12, da- 30 
durch gekennzeichnet, dass das Abdeckglied (36) ei- 
nen oberen Bereich besitzt, der an das Gehause (11a) 
der Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) durch 
Bolzen fest angeschlossen ist, und einen unteren Teil, 
der mit einem Rollenzapfen (37a) der Rolle (37) ver- 35 
bundenist. 

17. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch eine elektromagnetische Kupplung 
(11c), die zwischen dem Elektromotor (10) und der Ge- 
schwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11) vorgesehen 40 
ist, um zwischen diesen beiden wahlweise eine Verbin- 
dung oder eine Trennung herzustellen. 

18. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 17, ge- 
kennzeichnet durch ein Steuersystem zum Steuem des 
Betriebs des Elektromotors (10) und der elektromagne- 45 
tischen Kupplung (11c) in Ubereinstirnmung mit der 
Schwenkbewegung der schwenkbaren Tiire (3). 

19. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 18, wobei 
das Steuersystem gekennzeichnet ist durch: 

einen manuellen Steuerschalter (24), welcher bei Beta- 50 
tigung, wahlweise ein Turofmungssignal oder ein Tur- 
schlieBsignal produziert; 

einen Drehencoder (lid), der in die Geschwindigkeits- 
reduktionsvorrichtung (11) integriert ist zum Produzie- 
ren eines Pulssignals, das die Bewegungsweise der 55 
schwenkbaren Tiire (3) reprasentiert; und 
eine Steuereinheit (25) zum Steuern der Bewegung der 
schwenkbaren Tiire (3) in Obereinstimmung mit Infor- 
mationen gewonnen durch das Pulssignal, ausgegeben 
von dem Drehencoder (lid) und Informationen be- 60 
schafft aufgrund der TiirofFnungs- und TurschlieBsi- 
gnale, ausgegeben von dem manuellen Steuerschalter 
(24). 

20. Betatigungsvorrichtung nach Ansprach 19, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (25) auf- 65 
weist: 

eine erste Sektion zum Ableiten der Momentanposition 
der schwenkbaren Tiire durch Bearbeiten des Pulssi- 



gnals; 

eine zweite Sektion zum Ableiten des bewegten Ab- 
standes der schwenkbaren Tiire in Relation zu einern 
Referenzwert durch Bearbeiten des Pulssignals; 
eine dritte Sektion zum Ableiten einer Bewegungsge- 
schwindigkeit der schwenkbaren Tiire (3) durch Bear- 
beiten des Pulssignals; 

eine vierte Sektion zum Ableiten einer Beschleunigung 
der schwenkbaren Tiire durch Bearbeiten des Pulssi- 
gnals; 

eine funfte Sektion zum Ableiten einer Bewegungs- 
richtung der schwenkbaren Tiire durch Bearbeiten des 
Pulssignals; und 

eine Hauptsteuersektion (27) zum Steuem des Elektro- 
motors (10) und der elektromagnetischen Kupplung 
(11c), basierend auf den Informationen, bereitgestellt 
durch den manuellen Steuerschalter (24) und die vorer- 
wahnten ersten bis funften Sektionen derart, dass ein 
Umschaiten stattfindet zum Antreiben der Bewegung 
der schwenkbaren Tiire durch die von dem Elektromo- 
tor (10) erzeugte Antriebskraft, sofern vorher die Be- 
wegung der schwenkbaren Tiire manuell veranlasst 
wurde und die Bewegung ohne positive Beschleuni- 
gung erfolgt. 

21. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 20, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Hauptsteuersektion 
(27) den Elektromotor (10) und die elektromagnetische 
Kupplung (11c) derart ansteuert, dass ein Umschaiten 
zum Antreiben der Bewegung der schwenkbaren Tiire 
(3) durch die Antriebskraft des Elektromotors (10) vor- 
genommen wird, wenn zuvor die Bewegung der 
schwenkbaren Tiire (3) manueil veranlasst wurde und 
die Tiire eine Bewegungsgeschwindigkeit hat, die 
niedriger ist als ein hoherer gegebener Geschwindig- 
keitswert. 

22. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 21, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Hauptsteuersektion 
(27) den Elektromotor (10) und die elektromagnetische 
Kupplung (11c) derart ansteuert, dass ein Umschaiten 
stattfindet zum Antreiben der Bewegung der schwenk- 
baren Tiire durch die Kraft des Elektromotors (10), so- 
fern zuvor eine Bewegung der schwenkbaren Tiire ma- 
nuell veranlasst wurde und die Bewegungsgeschwin- 
digkeit der Tiire hoher ist als ein niedriger gegebener 
Geschwindigkeitswert. 

23. Betatigungsvorrichtung nach Anspruch 22, da- 
durch gekennzeichnet, dass die hohere gegebene Ge- 
schwindigkeit niedriger eingestellt ist als eine Ge- 
schwindigkeit, die sich daraus ergibt, dass die 
Schwenkbewegung der Tiire mittels der Antriebskraft 
des Elektromotors (10) veranlasst wird. 

24. Motorfahrzeug (1) mit einer schwenkbaren Tiire 
(3), die an ihrem oberen Ende mit einem riickwartigen 
Ende eines Daches (7) des Fahrzeugs (1) schwenkbar 
verbunden ist, und mit einer Betatigungsvorrichtung 
(8, 28) zum Verstellen der schwenkbaren Tiire (3), ge- 
kennzeichnet durch: 

einen Elektromotor (10) eines drehrichtungsumkehrba- 
ren Typs, der an einem hinteren Endabschnitt des 
Daches (7) montiert ist; 

eine Geschwindigkeitsreduktionsvorrichtung (11), die 
von dem Elektromotor (10) angetrieben und mit die- 
sem verbunden ist und einen Ausgangsteii hat, der als 
Ausgangszahnrad (13a) geformt ist; 
ein Zahnstangenglied (14) mit einem gezahnten Seiten- 
rand, er in kammendem Eingriff mit dem Ausgangs- 
zahnrad (13a) steht, so dass beim Einschalten des Elek- 
tromotors (10) das Zahnstangenglied (14) axial bewegt 
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wird; 

ein Bewegungsiibertragungsglied (3a), dessen eines 
Ende schwenkbar mit einem Ende des Zahnstangen- 
glieds (14) und dessen anderes Ende mit der schwenk- 
baren Tiire (3) verbunden ist; 5 
ein Halteglied (15) zum Festhalten des Zahnstangen- 
glieds (14) derart, dass diesem eine axiale Relativbe- 
wegung moglich ist, wobei das Halteglied (15) durch 
die Geschwindigkeitsredukdonsvorrichtung (11) derart 
festgelegt ist, dass das Halteglied (15) urn die Achse 10 
des Ausgangszahnrads (13a) schwenkbar ist; 
zwei drehbar mit dem Halteglied (15) verbundene Rol- 
len (17), von denen jeder einen anderen der Verzah- 
nung abgewandten Seitenrand des Zahnstangenglieds 

(14) abstutzt; 15 
ein mit dem Halteglied (15) verbundenes Abdeckglied 
(16), das mit dem Halteglied (15) einen Zwischenraum 
definiert, in welchem sich das Zahnstangenglied (14) 
axial bewegt; 

einen aufieren, aus Kunststoff bestehenden Gleiter (18) 20 
zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem Ab- 
deckglied (16) zum Vergleichmafiigen der Axialbewe- 
gung des Zahnstangenglieds (14) relativ zum Abdeck- 
glied (16); 

einen inneren, aus Kunststoff bestehenden Gleiter (19) 25 
zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem Halte- 
ghed (15) zum Vergleichmafiigen der Axialbewegung 
des Zahnstangenglieds (14) relativ zum Halteglied 

(15) ; und 

ein Vorspannglied (20), das von dem Halteglied (15) 30 
gehalten ist zum Vorspannen des Zahnstangenglieds 
(14) in Richtung zu dem Ausgangszahnrad (13a), urn 
den Verzahnungseingriff zwischen dem Zahnstangen- 
glied (14) und dem Ausgangszahnrad (13a) sicherzu- 
stellen. 35 
25. Motorfahrzeug (1) mit einer schwenkbaren Tiire 
<3), die an ihrem oberen Ende mit einem ruckwartigen 
Ende eines Daches (7) des Fahrzeugs (1) schwenkbar 
verbunden ist, und mit einer Betatigungsvorrichtung 
(28) zum Bedienen der schwenkbaren Tiire (3), ge- 40 
kennzeichnet durch: 

einen Elektromotor (10) eines drehrichtungsumkehrba- 
ren Typs, der am hinteren Endteil des Daches (7) mon- 
tiert ist; 

eine mit dem Elektromotor (10) verbundene und von 45 
diesem antreibbare Geschwindigkeitsreduktionsvor- 
richtung (U) mit einem Ausgangsteil, der als Aus- 
gangszahnrad (13a) geformt ist; 
ein Zahnstangenglied (14) mit einem gezahnten Seiten- 
rand, der in kammendem Eingriff mit dem Ausgangs- 50 
zahnrad (13a) steht, so dass beim Einschalten des Elek- 
tromotors (10) das Zahnstangenglied axial bewegt 
wird; 

ein Bewegungsiibertragungsglied (3a), das mit einem 
Ende schwenkbar mit einem Ende des Zahnstangen- 55 
glieds (14) und mit dem anderen Ende mit der 
schwenkbaren Tiire (3) verbunden ist; 
eine mit einem Gehause (11c) der Geschwindigkeitsre- 
duktionsvorrichtung (11) drehbar verbundene Einzel- 
Rolle (37) zum Abstiitzen des anderen Seitenrandes 60 
des Zahnstangenglieds (14), wobei die Rolle (37) vor- 
gesehen ist, urn dem Zahnstangenglied (14) eine 
Schwenkbewegung um die Achse des Ausgangszahn- 
rads (13a) zu ermoglichen; 

ein mit dem Gehause (11a) der Geschwindigkeitsre- 65 
duktionsvorrichtung (11) verbundenes Abdeckglied 
(36), das mit dem Gehause (11a) einen Zwischenraum 
definiert, durch welchen das Zahnstangenglied (14) 
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axial bewegbar ist; 

einen aufieren, aus Kunststoff bestehenden Gleiter (18) 
zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem Ab- 
deckglied (36) zum Vergleichmafiigen der Axialbewe- 
gung des Zahnstangenglieds (14) relativ zum Abdeck- 
glied (36); 

einen inneren, aus Kunststoff bestehenden Gleiter (39) 
zwischen dem Zahnstangenglied (14) und dem Ge- 
hause (11a) der Geschwindigkeitsreduktionsvorrich- 
tung (11) zum Vergleichmafiigen der Axialbewegung 
des Zahnstangenglieds (14) relativ zu dem Gehause 
(11a); und 

ein von dem Gehause (11a) der Geschwindigkeitsre- 
duktionsvorrichtung (11) gehaltenes Vorspannglied 
(40) zumBeaufschlagen des Zahnstangenglieds (14) in 
Richtung zum Ausgangszahnrad (13a) zum Sicherstel- 
len des Verzahnungseingriffs zwischen dem Zahnstan- 
genglied (14) und dem Ausgangszahnrad (13a). 
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